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pos itionskodningsm6nstbr 

Uppf iimingens otnr&de 

Foreliggande uppf inning avser en produkt, vilken pa 
en yta ar forsedd raed en fdrsta positionskod som kodar 
koordinater fdr ett flertal fdrsta punkter. 
5 Uppf inningen avser Sven ett fdrfarande f6r kodning, 

en kodningsanordning och ett fdrfarande och en anordning 
f6r registrering av information fr&n en yta. 
Bakcrrund till uppf inningen 

Det ar tidigare kant att man kan digitalisera hand- 
le skrift genom att be stamina hur en penna som anvands fdr 
Astadkommande av handskriften fdrflyttas. Ett sStt att 
gdra detta ar att arnvSnda ett underlag f 6r handskriften 
som ait fdrsett med ett posit ionskodningsmdnster som kodar 
koordinater fdr pnnkter p& under laget och att vidare 
15 forse pennan med en sensor som registrerar positionskod- 
ningsmonstret lokalt vid pennans spets allteftersom 
pennan fdrflyttas over underlaget. En behandl ingsenhet , 
som kan vara placerad i pennan eller pk avst&nd fr&n 
denna, kan d^refter avkoda det registrerade positionskod- 
20 ningsmdnstret s& att pennans fdrf lyttning dver \inderlaget 
kan bestammas som en serie av koordinater, 

I WO 01/26032, som ^r dverl&ten till samma sdkande 
som foreliggande ansdkan, beskrivs ett posit ionskodnings- 
mdnster som kan anvandas just fdr digit alisering av hand- 
25 skrift. Mdnstret ar uppbyggt av markeringar, som exempel- 
vis kan har foarmen av prickar. Varje prick har en nomi- 
nell position, som utgdrs av en skSmingspunkt mellan tv& 
linjer i ett virtuellt raster, exempelvis ett rutnat, 
Varje prick kodar ett bestamt varde beroende p& sin pla- 
30 cering i fdrh&llande till den nominella positionen, 

Prickarna kan exeir^elvis ha fyra mdjliga placeringar, en 
p& var och en av de fyra rasterlinjerna som utg&r fr&n 
skamingspunkten, varvid de fyra olika placeringarna 
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kodar fyra ollka v&rden. Koordlnatema f5r en punkt kodas 
med hjalp av ett flertal prickar, exempelvis €*6 prickar- 
Varje prick bidrar emellertid till kodningen av koordina- 
tema for flera punkter. Om en sensor for at avlaser 6*6 
5 prickar och dSref ter flyttas ett prickavstSnd At sidan 
eller vertikalt konmier sensom att avl^sa prickar som 
kodar koordinatema fdr en ny punkt. Denna typ av monsteir 
dar en godtycklig delyta av fdrutbestanid storlek definie- 
rar en position kallas i denna ansokan f5r "flytande". 

10 Med hjalp av positionskodningsmonstret i cvannanuxda 

WO 01/26032 kan koordinater for ett mycket stort antal 
punkter kodas ^ teoretiskt 4^^ punkter om varje pirnkt kodas 
med 6*6 prickar. Alia dessa punkter kan sagas bilda en 
imaginar yta eller utgora punkter i ett koordinat system. 

15 I WO 01/48685, som ocks& Slt 5verl&ten till s5kanden 

f6r fdreliggande uppf Inning, beskrivs hur en sAdan imagi- 
nar yta kan utnyttjas f6r informationshantering. Narmare 
bestSmt dedikeras olika delomrSiden pk den imaginara ytan 
• for olika typer av inf ormationshantering . Man kan dk 

20 styra hur information som registreras digitalt skall han- 
teras genom att fdrse underlag med positionskodnings* 
monster som svarar mot olika delomr&den p& den imaginara 
ytan. Ett fdrsta underlag kan exempelvis forses med ett 
posit ionskodningsm5nster som medfor att information som 

25 skrivs pk positionskodningsmonstret och registreras digi- 
talt av pennan skickas till en forutbestamd dator for 
lagring i denna. Pft motsvarande satt kan ett annat under- 
lag fSrses med ett positionskodningsmonster som medf6r 
att infosnnation som registreras digitalt med hj&lp av 

30 detta positionskodningsmonster skickas som ett e-mail 
till en adress som anges pk underlaget av anvandaren. 

I WO 01/48685 beskrivs vidare att pennan som regist- 
rerar positionskodningsmdnstret kan lagra olika digitala 
mallar, som definierar hur informationen fr&n olika delar 

35 av fysiska underlag med posit ionskodningsmdnster skall 

tolkas. En e-mail-mall kan exempelvis specif Icera att ett 
underlag med motsvarande positlonskodningsmdnster har ett 
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forsta f&lt som &r avsett for ett meddelande, ett andra 
fait som ar avsett for en e-mailadress som sicall XCR- 
tolkas {ICR= Intelligent Character Recognition) , och ett 
tredje fait, som utgor en sandbox som anvandaren Jcaryssar 
5 i for att initiera ivagskickande av ett registr-erat 
meddelande : 

Olika tinder lag kan ha fait med olika fxinJctiiorxer . 
FSlten ]can vara olika till antalet p& olika underXag. De 
kan vidare vara placerade pk olika st&llen p& vindesrlagen, 

10 som dessutom kan ha olika storlek. 

sasom vidare beskrivs i WO 01/48685 kan positions- 
kodningsmonstret arrangeras pet olika satt p& dot jEysiska 
xinderlaget- Enligt ett forsta alternativ kan posit, dons- 
kodningsm6nstret p& imderlaget vara kontinuerl±gt , vilket 

15 inneb&r att det motsvarar ett sammsmhSngande omr&d^ p& 
den imaginara ytan. Den behandlingsenhet som slcall tolka 
och behandla den fr&n underlaget registrerade dig±t:ala 
informationen, m&ste da kanna till layouten p& imder- 
laget, dvs vilka fgilt som finns pa underlaget och var 

20 dessa ar placerade, Om man till&ter manga oliJca. layouter, 
vilket naturligtvis ar dnskvart, m&ste mSnga olika.- 
digitala mallar lagras s& att de ar tillganglxga for 
behandlingsesiheten. Detta ar i synnerhet ett pzrobXem om 
behandlingsenhet en har begrSnsad minneskapacit^et 

25 och/eller det ar omstandligt att andra informal ionen nSr 
den val har lagrats . Detta kan exempelvis vara, f al let om 
behandlingsenhet en finns i en barbar anvandarenhet: , s&som 
pennan i WO 01/48685. 

Enligt ett andra alternativ kem positionslcodndLngs- 

30 mdnstret p& underlaget motsvara en kombination. av flera 
separata delomr4den p& den imaginara ytan s& a.t:t posi- 
tionskodningsmonstret p& underlaget ar diskont:±nu«rligt . 
I ovannamnda exempel kan da det forsta faitet: ex^tnpelvis 
motsvara ett forsta delomr&de pi den imaginSra. yt3.2X som 

35 ar dedikerat for meddelandeinfoirmation/ 

positionskodningsmSnstret i det andra faltet motS'>7'ara ett 
andra delomr&de som ar dedikerat fdr adressin£o3nna.tion 




• 
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aom skall ICR-behandlas och posit ionskodningsmSns tret i 
det tredje £altet motsvara ett tredje delomr&de som &r 
dedlkerat for sandboxar. I detta fall ar allts& placer- 
ingen av falten p& underlaget inte relaterad till 
5 placeringen av motsvarande delomr^den p& den imaginara 
ytari, Med detta alternativ behover den enhet som skall 
tolka och behandla den digitala inforraationen frAn under- 
laget lagra en mindre m&ngd information ef tersom den bara 
behdver k&nna till koordinatema for de olika delomr&dena 

10 pk den imaginara ytan. 

I vissa situationer §r emellertid and& ett kontinu- 
erligt positionskodningsmdnster pft underlaget att fore- 
draga, Om monstret ar av flytande typ komraer positioner 
inte att kunna definieras i ett grSnsomr&de mellan tv& 

15 olika fait i det diskontinuerliga posit ionskodnings- 
monstret eftersom prickama i gransomr&det inte kodar 
koordinater for angransande punkter p& den imaginSra 
ytan. Ett satt att losa detta problem ar att inte ha 
n&got positionskodningsmdnster i gransomr&det &k att 

2 0 punkter tillhorande det ena eller andra faltet kan de- 

tekteras entydigt. Scidana gransomr&den utan positions- 
kodningsmdnster kah vara ej fiinskvarda, speciellt xi&x 
prodiikten Slt lit en. 

Ett ytterligare problem med ett diskontinuerligt 
25 positionskodningsmdnster p& underlaget kan uppstS om 
sensorn i pennan ar forskjuten fr&n en pennspets hos 
pennan som anvands for att g6ra grafiska noteringar p& 
det fysiska underlaget- Det kan d& intraffa att penn- 
spetsen placeras i ett forsta fait i det diskontinuerliga 

3 0 positionskodningsmonstret , men att sensorn pga forskjut- 

ningen registrerar positlonskodningsmdnstret i ett annat 
fait pa underlaget, vilket i sin tur kan medfora att 
pennan inte utfor den fiinktion som anvandaren avsett, 

I den svenska patentansokan SE 0103020-5, som ingavs 
35 av foreliggande sdkanden den 13 September 2001 och som 
saiedes inte var allmant tillgSnglig vid ingivandet av 
fdreliggande ansokan, foresl&s anvSndning av ett 



kodningsinSnster som innefattar ett flertal markeringar, 
varvid positionsinformation kodas genom variation av en 
forsta parameter hos tnarkeringarna och ytterligare 
information kodas genom variation av en andra parameter 
hos markeringama. Den ytterligare informationen kan 
anvandas f6r att mftrka ut fait i kodningsmonstret vilka 
fait ar associerade med speciella funktioner. Den kan 
altemativt anvandas f6r att indikera om ett fdrutbestamt 
fait i kodningsmonstret ar aktiverat eller ej . Utmark- 
ningen/aktiveringen av fait Sstadkommes genom att dela in 
kodningsmonstret i falten i celler, som var och en 
innefattar ett flertal markeringar, och att tilldela var 
och en av cellema ett forutbestamt varde med hjalp av 
variationen hos den andra parametem. 
Saromanfattninq av uppf inningen 

Ett andamil med foreliggande uppf inning ar saiedes 
att gora det mojligt for en anvandarenhet med begransad 
minneskapacitet att hantera mallar for underlag med 
posit ionskodningsmonster . 

Ett annat andam&l med foreliggande uppfinning ar att 
astadkomma underlag med positionskodningsmonster, som kan 
aviasas korrekt med en anvandarenhet som har en forskjut- 
ning mellan a ena sidan en pennspets som kan anvandas f6r 
att gora markeringar pa tinderlaget och a andra sidan en 
sensor som registrerar posit ionskoden, 

Ett eller bida av dessa andamai och andra andamai 
som kommer att framga av den foljande beskrivningen 
uppfylls helt eller delvis med en produJct enligt krav i, 
ett fdrfarande for kodning enligt krav 12, en kodnings- 
anordning enligt krav 17, ett fdrfarande for regis trering 
av information enligt krav 18, och en anordning for 
registrering av information enligt krav 24. 

Narmare bestamt avser uppfinningen enligt en forsta 
aspekt en produkt, vilken pa en yta ar forsedd med en 
forsta positionskod som kodar koordinater for ett flertal 
fdrsta punkter och vilken i minst ett delomrade pa ytan 
dessutom ar fdrsett med en andra positionskod som kodar 
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koordinater f6r ett flertal andra piinkter, vaarvid natnnda 
delomr&de innef attar ett fait, som ar associerat med en 
forutbestamd funktion som skall utforas som en foljd av 
att en smv^darenhet placeras ± faltet, 
5 Den forsta posit ionskoden sora stracker sig over ytan 

mojliggSr posit lonsbest3.mnlng over hela ytan. Den g6r det 
vidare m6jligt for en anvAndarenhet att i elektronisk 
forro registrera information sora skrivs p& ytan med hjaip 
av en skrivspets hos anv&adarenheten. Den forsta 

10 posit ionskoden kan sagas motsvara det inledningsvis 
namnda kontinuerliga positionskodningsmonstret . 

Den andra posit ionskoden gor det mojligt att p& ytan 
mSirka ut ett eller f lera fait sk att en anv^ndarenhet 
elektroniskt kan detektera att dess skrivspets bef inner 

15 sig i ett visst fait p& ytan och att en best&md funktion 
darmed skall utforas. Denna utmarkning av ett fait 
p&minner i viss m&n om det inledningsvis nSmnda diskonti- 
nuerliga positionskodningsm6nstret . I och med att den 
forsta och den andra positionskoden b&da finns i 

20 delomr&det reduceras emellertid problemet med omr&den med 
odef inierade koordinater vid 5verg&ngen till delomr^det . 
Vidare mojliggdrs Idsning av bade problemet med den 
minneskravande lagringen av mallar och problemet med 
pennspet s f 5r sk j utningen . 

25 Iden bakom uppf inningen bygger p§. att man anvSnder 

den forsta positionskoden for ett forsta andamSl och den 
andra positionskoden for ett annat andamSl. De forsta och 
de andra punktema m&ste d^rfdr kunna sarskiljas frSn 
varandra och koordinaterna f &r de fdrsta och de aoidra 

30 punktema mSste kunna avkodas separat. 

De forsta punktema och de andra punktema kan 
sarskiljas frkn varandra genom att de ar pxmkter i ett 
forsta respektive ett andra koordinat system. Vissa eller 
alia av de forsta koordinaterna och de andra koordi- 

35 naterna kan da ha samma nominella varden. 

De f 5rsta punktema och de andra punktema kan 
alternativt sarskiljas fran varandra genom att de hanfdr 
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slg till olika koordlxxatomr^den i ett och satnma koor- 
dinatsystem. De av den f5rsta posit lonskoden kodade 
koordinaterna och de av den andra posltionskoden kodade 
koordinaterna har dS foljaktligen skilda nominella 
5 varden. 

Delotnr&det kan vara st6rre an faltet. Detta forhall- 
otnde kan vara lampligt nar de finns en f orskjutn±n.g 
mellan en sensor hos en anvandarenhet och en spet:s , 
exett^jelvia en pennspets, hos denna som av anvandaren kan 

10 anvSndas f6r att indikera positioner p& produktens yta- 
Med kannedom om f orskjutningens storlek kan dk 
anvandarenheten bestamma spetsens placering i delomridet 
och med kannedom om faltets utstrackning och placoring i 
delomradet kan anvandarenheten vidare avgora om spjetsen 

15 bef inner sig i f &ltet eller ej . 

Den fdrsta och den andra posit ionskoden kan vara 
indikerade pa olika sStt pk prodiikten. Sotn ett exempel 
kan den andra positionskoden vara spatialt separerad trkn 
den forsta positionskoden. Om placeringen av den f orsta 

20 och den andra positionskoden kan bestammas kan da den 
forsta och den andra positionskoden vara indikerade i 
delotnr&det pk identiskt s&tt. De kan naturligtvis som ett 
alternativ vara indikerade p& olika satt. 

Koordinaterna for en pxmkt kan vara kodade m&d hjaip 

25 av en enda symbol, Altemativt kan koordinaterna f6r var 
och en av namnda f lertal forsta punkter vara kodade med 
hjalp av ett forsta f lertal markeringar och koordinaterna 
for var och en av nSmnda f lertal andra punkter vaara 
kodade med hjalp av ett andra f lertal markeringar. Bkde 

30 den fdrsta och den andra positionskoden kan s&ledes vara 
av flytande typ. 

Den fdrsta positionskoden och den andra posltiions- 
koden kan vara spatialt sammanfal lands i delomr&det* 
Atminstone vissa av raarkeringama i delomrSdet ar- dk 

35 gemensarama for den fdrsta och den andra positionskoden 
och den fdrsta positionskoden kan vara kodad genom vari- 
ation av en fdrsta parameter hos de gemensamraa markering- 
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ama och den andra posd.t:ionskoden kan vara IcodLad g-enom 
variation av en andra p»arameter hos de gemensaxnma xnarker- 
ingarna. Som ett exempli kan den forsta posit i<:>ns>coden 
kodas genom att marker dLngarnas placeringar ± f ^arlxSLlLlande 
5 till ett antal nomineHa punkter varieras oolx <a^ri andra 
positionskoden genom att markeringamas form vaariearas, 
Med hjalp av den &zidra positionskoden lc3.rx, sSisom 
nSmnts, ett eller flersi. funktionsfalt markas uLt i^a. ytan 
som Slx fdrsedd med den fdrsta positionskoden. Dett a. kan 

10 goras pi ett flexibelt sStt utcin att ett stoart a^r^tzail 
digitala raallar behovear lagras. 

Narmare bestamt kan det totala koordin.a.-t.oTn3rS.cie som 
kan kodas med hjalp av den andra positionskoder* delas in 
i mindre koordinatdelonnr&den, i vilka var ooln ett &t 

15 definierat ett koordinsit:f3Llt som ar associe3ra.t med en 
fdrutbestamd funktion. Till ett eller flera dessa 
koordinatdelomr&den kan vidare associeras irxf ormat ion om 
storleken av ett motsvaxande koordinatomr&d.e dL derx forsta 
positionskoden. Ett s&dant mot den andra posxt.d.-onskoden 

20 svarande koordinatdelormrade forutsStts dk vi.<a avlcodningen 
hora samman med ett mot den f 6rsta positionskoden svar- 
ande koordinatomrfide ay den angivna storleken, vaar^id all 
information som regist:3rera6 fr&n det mot den. £&3rst.a 
positionskoden svarande koordinatomrS.det belaandl si s som 

25 att den hor samman. I vissa fall kan fvmktionen som ar 
associerad med koordinatfaltet utforas for all informa- 
tion som bar registrerats med motsvarande del den 
f6rsta positionskoden* Indelningen av det totaXa Jcoor- 
dinatomrltde som kodas atv den andra positionskoden kan 

30 vara lagrad i en beskx*d.vning i ett minne i den e.nc=>rdning 
som skall registrera Information fr&n en pzrodu>ct xned den 
fSrsta och den andra positionskoden. Eftersom den del av 
den andra posit ionskocien som kodar ett visst I-cooardinat- 
delomr5.de kan anv^ndas for att marka ut fait oiika 

35 delar av den f6rsta positionskoden, dvs inom txelt olika 
koordinatomr&den som kodas av den fdrsta pos±t d^onskoden, 
s& kommer den ovannamnda beskrivningen att Icarava rciycket 
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mindre ralnnesutrymme An det minnesutrymme som skulle 
kravas for att lagra motsvarande digitala mallar vid 
anvandning av det inledningsvis beskrivna kontinuerliga 
positionskodningsmonstret . Man kan alltsS se det som att 
5 ett stort antal digitala mallar ersatts av en enda 
digital mall som beskriver indelningen av det totala 
koordinatomrftde som kodas av den andra positionskoden, 
Kortfattad f igurbeskrivning 

Fdreliggande uppf inning skall nu beskrivas genom 
10 utf6ringsexempel under hanvisning till bifogade rit- 
ningar, p& vilka: 

Fig 1 visar schematiskt ett kant system for 
inforraationshantering, vilket system utnyttjar ett 
kodningamdnster fdr styming av informationshanteringen, 
15 Fig 2 visar schematiskt hur en f6rsta och en andra 

positionskod kr arrangerad p& ett papper med olika fait. 

Fig 3 visar schematiskt den andra positionskoden och 
och ett av derma definierat f^lt. 

Fig 4 illustrerar schematiskt hur det andra 
20 koordinatsystemet ar indelat i koordinatomr&den. 

Fig 5 illustrerar schematiskt begreppen s ids tori ek 
och offset, som Sr tillordnade koordinatomraden med 
sandrutef unkt ion . 

Fig 6 visar schematiskt hur den fdrsta 
25 positionskoden ar uppbyggd. 

Fig 7 visar schematiskt hur den forsta och den andra 
positionskoden kodas med hjalp av ett gemensamt 
kodningsmonster - 

Pig 8 visar schematiskt hur den andra positionskoden 
30 ar indelad i celler. 

Fig 9 illustrerar hur olika mojliga cellvarden kodas 
i den andra positionskoden. 

Fig 10 visar schematiskt en kodningsanordning. 

Fig 11 ar ett f lodesschema och visar ett exempel pa 
35 hur kodning av den fdrsta och den andra positionskoden 
kan utf6ras. 

Fig 12 visar schematiskt en avkodningsanordning. 
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Fig 13 ar ett filddesschenta och visar ett exempel pa 
hur avkodning av den f6rsta och den andra posltionskoden 
kan utforas. 

Fig 14 visar schematiskt hur dif ferensgrupper 
5 definieras for en cell i den andra posit ionskoden. 
Pig 15 visar en plott av sannolikhetsvarden. 
Beskrivning av ut£orinc:?sexempel 

I fig 1 visas schematiskt ett system f6r informa- 
tionshantering^ i vilket fdreliggande uppf inning kan 

10 utnyttjas. Systemet innef attar ett imderlag 1 i form av 
ett papper, en anvandarenhet 2 och en extern enhet 3. 
Pappret 1 ar fdrsett med ett posit ionskodningsmonster 
(visas ej i fig i) . Anvandarenheten 2 anvands for att 
skriva pa pappret 1 med en pennspets T och f6r att 

15 samtidigt registrera penndragen i digital form med hjalp 
av en sensor S, som avbildar positionskodningsmfinstret pA 
pappret 1. Den digitalt registrerade informationen kan 
behandlas i anvandarenheten 2 och/eller den externa 
enheten 3, till vilken den kan skickas autoraatiskt eller 

20 pa signal fran anvandaren, 

Det i fig i visade pappret 1 utgor ett exempel pa 
ett fo3rmuiar som kan anvandas f6r grafiska e-post- 
meddelanden. Det har tre olika fait 4-6, varvid ett 
forsta fait 4 utgor ett meddelandef ait , ett andra fait 5 

25 utgor ett adressfait och ett tredje fait 6 utg6r en 

sandruta. De olika falten ar markerade pa pappret pa ett 
satt som gor att anvandaren forstar vilka fait som ar 
vilka och vad de skall anvandas till. Falten kan 
exempelvis vara meirkerade med ramar och forklarade text 

30 eller symboler. 

Information som registreras digitalt fran pappret 
skall behandlas olika av anvandarenheten 2 beroende pa 
fran vilket fait den harrdr. Information som registreras 
fran raeddelandefaltet 4 skall behandlas som en del av 

35 sjalva det grafiskt e-postmeddelandet , Information som 
registreras fran adressfaitet skall ICR-tolkas (ICR« 
Intelligent Character Recognition, dvs intelligent 
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teckenigenkanning) ffir att den adress till vilken e- 
postmeddelandet skall skickas skall kxinna bestammas av 
anvandarenheten. Information sotn registreras frin 
sandrutan 6 skall daremot tolkas sotn en begaran om att 
5 det grafiska e-postmeddelandet skall skickas till den 
fran adressfaitet 5 registrerade adressen. 

For detta andamai maste anvandarenheten 2 kunna 
bestamma fran vilket fait som olika delar av den 
registrerade inf ormationen harr6r* Detta uppnas genotn att 

10 posit ionskodningsmonstret pa pappret innefattar dels en 
forsta positionskod som anvands for att i digital form 
registrera inf ormationen som skrivs pa pappret, dels en 
andra positionskod som anvands for att "marka uf de 
olika faiten f6r anvandarenheten. I detta exenqpel antas 

15 att den fdrsta positionskoden kodar koordinater for 

fdrsta punkter i ett forsta koordinat system och den andra 
positionskoden kodar koordinater for andra punkter i ett 
andra koordinat system, Olika funktioner eller egenskaper 
kan vara associerade med olika koordinatomraden i det 

20 forsta och det andra koordinat syst erne t * 

I fig 2 visas schematiskt att den f6rsta positions- 
koden 7, vilken visas med snedstailda streak at hoger, 
stracker sig 6ver hela papprets yta och saiedes mojliggdr ' 
digital informationsregistrering over hela ytan, medan 

25 den andra positionskoden 8, vilken visas med snedstailda 
streck at vanster, stracker sig enbart i delomriden 9' 
och 9*', dar den anvands for att marka ut fait for 
anvandarenheten 2. sasom framgar 1 fig 2 ar delomradena 
9 'och 9" stdrre an raotsvarauide fait 5 och 6. Syftet med 

30 detta ar att anvandarenheten 2 skall kunna detektera 

faiten aven om den har en pennspets och en sensor som ar 
fSrskjutna fran varandra, 

Detta illustreras mera i detalj i fig 3, som 
schematiskt visar en del av pappret 1 med sandrutan 6 och 

35 delomradet 9'', varvid den andra positionskoden 8 

stracker sig 6ver delomradet 9", I detta delomrade 9'' 
finns aven den forsta positionskoden 1, men denna ar ej 
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indikerad i figuren for &sk&dlighebens skull. Del^ocrar&dLets 
9" storlek i f6rh&llande till f&ltet Slx s&dan at=--ti 
oberoende av var som anv&ndarenhetens pennspet:s IT 
bef inner sig och oberoende av anvandarenhetens 2 -vnr* dL cirx ±ng 
5 kring sin egen axel sSl kommer sensorn alltid att 3=>ef dLrxxia 
sig inora delomr&det 9" och sSledes kiinna detel^tea^a dexi 
andra posit ionskoden 8. 

Detta illustreras i fig 3 med tv& olilca pexmsE^etus - 
positioner tl och t2 med tillhorande sensoxpos±t:d.<:Dx^e3r si 

10 och s2. I och med att sensorn registrerar den SLTttSLacr^ jj^o&x- 
tionskoden 8 kan anvSndarenheten bestamma de kiooxrcS. dL t 
som kodas av den andra positionskoden 8 i sensor-ns S s-yn- 
falt. Darmed kan anvandarenheten 2 bestamma serxsoairr^s S 
position i delomr&det 9". Med kannedom om permsp^etiz: s — 

15 fdrskjutningen och pennans vridning kring sin e^cren &x,&Ju i 
fdrh&llande till positionskodningstn5nstret kan arivS.ri<aa.3r- 
enheten 2 vidare berSkna var pennspetsen T bef iimsocr sdLg. 
Om anvandarenheten dessutom vet var i delomr&det S ^ som 
faltefc 6 ar placerat kan den slutligen avgora om jgy&irLn.— 

20 spetsen T befinner sig i faltet eller ej och dar^dL^eraoin. 

hur den samtidigt via den forsta positionskoden <a.i.QriLtaat 
registrerade informationen skall behandlas. 

pa detta satt kan allts& anvAndarenheten ski-l-iSa. E>A 
de i fig 3 visade fallen dSr sensorn befinner sig^ dL 

25 positionen s2, men pennspetsen befinner sig i pos±. tz: ilozxen 
t2, dvs i faltet 6, eller i positionen t3, dvs ir^om 
delomradet 9", men utanfor faltet 6, vilket b^t^c3.sar att 
pennspetsen ar i meddelandef altet 4, eller sliitlis^^xi. i 
positionen t4, dvs utanfdr delomradet 9' ' , vilkieti: ocI^sJl 

30 betyder att pennspetsen ar i meddelandef altet 4= . 

I detta exempel ar saiedes ante meddelandLef tneii: -4 
utraarkt med hjaip av den andra positionskoden 8 u.ti:s.n 
meddelandefaltet utgor hela den del av pappret 1 som a.x 
f6rsedd med den forsta positionskoden 7 och som aLrzLtz-e 

35 utgors av adressf altet 5 och sandrutan 6. AdresseS.DLl=.«t 5 
och sandrutan 6 kan vidare sarskiljas f ran var-aLrLc3-2="a g^sriiom 
att den andra positionskoden B i adressfaltets 5 ocsix 
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sandrutans 6 respektive delomr&den 9' och 9" kodaar 
koordinater for punkter inom olika koordinatdelotnarlidera A 
det andra koordinatsystemet . 

Detta illustreras i fig 4, som schematiskt visar <5.&iz 
andra koordinatsystemet med dess koordinataxlar 3c och y • 
Det andra koordinatsystemet Slt indelat i olika koord±nat- 
delomriiden 9 som anvSnds fdr att marka \it fait medL olilca 
funktioner p& en med den f&rsta positionskoden foorsecidL 
yta a& att en anvandarenhet kan detektera att den Sir 
placerad i ett s&dant fait pi ytan. Palten p& ytan def i- 
nieras av ett koordinatfalt centralt i varje koordina-t- 
delomr&de. For enkelhetens skull visas endast ett s&deLrtt 
koordinatfalt i fig 4, namligen koordinatf altet lO i 
koordinatdelomradet 9a, I detta exempel auitas kooardiixat - 
f&ltet 10 vara associerat med en sandrutefunktiozi 
motsvarande s^ndrutan 6 i fig 1-3. I fig 4 har alXa 
koordinatdelomrAdena 9 samma storlek och form, men ma.xt 
kan naturligtvis vaija att dela in det andra koorrdixiat - 
systemet i koordinatdelomr&den 9 med olika storlekiar octi 
olika former. Aven koordinatfalten kan s&ledes ha ol±3ca. 
storlekar och olika foanner. Om ak ar fallet m&ste koor— 
dinatf&ltens storlek och form aesocieras med respektzx-ve 
koordinatdelomr&de 9 s& att anvandarenheten 2 vet vlXlca. 
punkter i det andra koordinatsystemet som ingSir ± de 
olika koordinatfalten. 

De olika koordinatfalten i det andra koordinat- 
systemet kan vidare associeras med olika funktioner , 
vilket alltsli innebar att motsvarande fait p& ytaxi 
associeras med motsvarande funktioner. Varje kooa:ciin3.t: — 
f &lt kan ha en eller f lera associerade funktioner* . 

Ett exempel pA en funktion &x att anvSndarenlnetetn 2 
skall ge en Aterkoppling till anvandaren nar den cieteJc— 
terar att den ar placerad i ett visst fait pi ytan. 
Aterkopplingen kan exempelvis ges som en ljudsignal, en 
ljussignal, eller en taktil signal, som alstras a-v 
anvandarenheten 2. 
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Ett aimat exempel pa en funktlon som kan assocleras 
med ett koordlnatfalt ar fxinktionen att anvandarenheten 
skall skicka ivag digital t registrerad information nkr 
den detekterar en sandruta, s&som sSndrutan 6 i fig 1-3, 
5 I detta exempel ar det den information som registrerats 
frSn pappret 1 med hjalp av den fdrsta posit ionskoden p& 
detta som skall skickas ivag nar sSndrutan 6 detekteras. 
Anvandarenheten 2 behdver dk kunna bestSmma vilken av den 
information som den har regis trerat som ha.rr6r* fr&n just 

10 pappret 1 till skillnad fr&n andra papper eller underlag 
fr&n vilka information ocksA kan ha registrerats i 
anvandarenheten. Narmare bestamt behover den kunna 
bestamma vilka av de med hjalp av den forsta positions- 
koden registrerade koordinatparen som tillhor det 

15 koordinatomr&de i det forsta koordinatsystemet som 

motsvarar den f6rsta posit ionskoden p& pappret 1. P6r 
detta &ndam&l &r en sidstorlek och en offset associerade 
med vart och ett av de koordinatdelomr&den 9 i det andra 
koordinatsystemet som har en associerad sSndrutefunktion. 

20 I fig 5 illustreras begreppen sidstorlek och offset. 

Pig 5 visar narmare. bestamt &terigen pappret 1 i fig 1. 
Delomr&det 9" Sr fSrsett med en andra positionskod som 
kodar koordinater fflr punkter i koordinatdelomr&det 9a i 
det andra koordinatsystemet i fig 4. I koordinatdel- 

25 omradet 9a ar s&som nSmnts koordinatf altet 10 med en 

sSndrutefunktion motsvarande sandrutan 6 definierad. Till 
koordinatdelomr&det 9a ar vidare associerade tvS variab- 
ler Xsize och Ysize som definierar storleken i x- resp y- 
led pa den sida, dvs koordinatorarade i det fdrsta koor- 

30 dinatsystdmet^ som h6r ihpp med koordinatf altet 10 och 
d&rmed med sandrutan 6. Till koordinatdelomrftdet 9a ar 
vidare associerat en offset som indikerar var pk sidan 
som delomradet 9a ar placerat. Offseten anges som en 
forskjutning i x- och y-led fr&n det ovre vanstra hornet 

35 pa sidan. 

Antag nu att anvandarenheten pa pappret 1 har detek- 
terat koordinater f6r en forsta punkt i det f6rsta koor- 
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dlnat:systeTnet och en andra punkt i det andra koordinat- 
systemet. Om anvandarenheten kSnner till det andra koor- 
dinatsystexnets indelning i koordinatdelotar&den och koor- 
dinatfalt kan den nu bestamma i vilket av koordinatdel- 
5 omr&dena som den andra punkten ligger. Med hjalp av 

eventuell kannedom om forskjutning mellan dess sensor ocli 
desB pennspets kan anvSndarenheten vidare £astst&lla om 
pennspetsen bef inner sig i ett fait p& pappret, Om sA fir 
fallet kan den identif iera en med faitet associerad 
10 funktion. Aatag att anvSndarenheten 2 bestaramer att den 
andra punkten motsvarar en placering av anvandarenhetens 
pennspets T i sandrutan 6. , Anvandarenheten 2 kan d& med 
hjalp av den tillhorande sidstorleken^ offseten och 
koordinatema f6r den f drsta punkten i det f6rsta koor- 
15 dinatsystemet bestamma exempelvis vilka koordinater som 
kodas i det 6vre vSnstra hdmet och det nedre hdgra 
hSrnet pa pappret 1, Dartned vet anvandarenheten 2 vilka 
delar av den i form av koordinater digitalt registrerade 
inf orraationen som harrdr fr&n pappret 1 och kan skicka 
20 ivag denna information. 

Det andra koordinatsystemet kan inneh&lla ett f ler- 
tal olika koordinatdelomr&den med associerade sandrutor 
med olika tillhdrande sidstorlekar och of f seter s& att. i 
stort sett alia tankbara sidor med alia tankbara placer- 
25 ingar av sandrutor kan &stadkommas genom att sandrutoma 
marks ut med den andra positionskoden. 

Som ytterligare ett exempel p& en funktion som kan 
vara associerad till ett fait kan namnas ICR-tolkning. 
Fxanktionen innebar att det som skrivs i faitet skall ICR- 
30 tolkas till ett teckenkodat format. 

Nar anvandarenheten detekterar att information som 
registreras digitalt harror fran ett ICR- fait kan den 
markera att de digitalt registrerade penndragen ar ICR- 
penndrag, Nar sandrutan 6 detekteras och sidstorleken har 
35 faststallts kan anvandarenheten sammanstaila alia ICR- 
penndrag som kommer fran den sida som tillhdr den 
detekterade sandrutan och ICR-tolka dessa. Pa detta satt 
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kan anv^dareziheten exenipelvis bestatnma en adress till 
vilken ett e-postmeddelande skall skickas eller en rubrlk 
eller titel i ett meddelande. 

Det skall p&pekas att fait med associerad ICR- 
5 fuktion eller Aterkopplingsf\inktion kan placeras valfritt 
i forhailande till den forsta posit ionskoden. 

En beskrivning av det andra koordinatsystemets 
indelning i koordinatdelomr&den 9, dessas koordinatf alt 
och den darmed associerade informationen Sir i detta 
10 utfdringsexempel lagrad i anvSndarenheten 2 bSl att 
anvandarenheten kan utfora visa behandling av den 
registrerade informationen utan forbindelse med externa 
enheter . 

I det foljande skall den forsta och den andra 
15 positionskoden beskrivas mera i detal j . 

Den f6rsta positionskoden stracker eig s&som namnts 
over hela pappret 1 och den anvands f6r att i digital 
form registrera de penndrag som g6rs med anvSndarenheten 
pk pappret 1. 

20 I detta exempel kodas koordinater for piinkter i det 

fSrsta koordinatsystemet med hjalp av den forsta posi- 
tionskoden p& det satt som beskrivs i den inledningsvis 
naranda WO 01/26032. SSsom visas i fig 6 kodas positions- 
infoannationen d& med hjSlp av marker ingar 20, som har har 

25 formen av prickar. Varje prick har en nominell position 
21 som ges av skamingspunkten mellan linjerna 22 i ett 
raster, Rastret kan vara virtuellt, men visas har for 
askadlighetens skull med hjalp av streckade linjer* Varje 
prick kan f innas pk en av fyra f orutbestamda platser i 

30 forh&llande till den nominella positionen, nSmligen p& en 
rasterlinje ovanfor, till hfiger, nedanfor eller till 
vinster cm den nominella positionen. I fig 6 visas exem- 
pel pk dessa olika placeringar. Beroende pk placeringen, 
kan pricken exempelvis koda bitparen (0,0; 0,1; 1,0; och 

35 1,1). En position kan, s&som namnts inledningsvis, kodas 
av e *6 prickar. Positionen erhailes som ett koordinat- 
par. Med 6*6 prickar kan teoretiskt 4^^ unika koor- 
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dinatpar kodas. Dessa koordinatpar eller pimkter kan 
tillsaramans sSgas bilda en imaginar yta eller ett fdrsta 
koordinat system dar uppl6sningen mellan punktema 
motsvarar avstandet mellan prickama p& pappret, 
5 Principerna for avkodningen fran de 6 * 6 bitparen till 
koordinatpar beskrivs i detalj i ovannatimda WO 01/26032 
och upprepas dSrfdr Inte YxSlt. 

I den fdrsta positlonskoden kodas alltsli i detta 
exempel posit ionsinformationen genom att prickarnas 

10 placeringar varieras. I den andra positlonskoden kodas 
positionsinformationen istallet genom att storleken hos 
prickama varieras. I fig 7 visas ett exempel pk detta. 
Varje prick har nu forutom en placering aven ett stor- 
leksvarde. I detta exempel har varje prick antingen 

15 storleksvardet "liten" (se exen^elvis pricken 31) eller 
storleksvardet "stor" (se exempelvls pricken 32) . 

Den andra positlonskoden skulle kunna koda 
positionsinformation med samma upplosning som den fdrsta 
positlonskoden om man exempelvis lat varje prick ha ett 

20 av fyra mdjliga storleksvarden och lat 6 *6 prickar 
motsvara en position. 

Eftersom det s&som kommer att framg& nedan inte 
behovs lika m&nga positioner i den andra positlonskoden 
kan man istSllet vSlja att l&ta den andra positlonskoden 

25 ha lILgre positionsuppldsning och gora den andra 
positlonskoden mera robust. 

For detta Sndam&l ar den andra positlonskoden, sasom 
schematiskt visas i fig 8, indelad i celler 40, som var 
och en innehSller fyra prickar. Cellema ar normalt inte 

30 markerade pA det underlag p& vilket positionskodnings- 
ra6nstret finns utan ar virtuella celler. F6r &sk&dllg- 
hetens skull ar de emellertid markerade i fig 4 med 
streckade linjer 41. 

I detta exempel innehiller varje cell fyra prickar. 

35 Celler med ett annat antal prickar kan naturligtvis an~ 

vandas. Cellerna behover heller inte vara kvadratiska som 
i detta exempel, utan kan ha wdra former, s&som rek- 
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ul&ra, trianguiara eller hexagonala. Den f SnredDragixsi 
en kan paverkas av utfornmingen av rastret f oar 
karna. Alia cellar behover inte nodvandigt-v-dL s vaira. 
. stora, bara deras utstrackning gS.r att ]D€fcSt:.€LTnma . 
S&som framg&r i fig 8 overlappar cellerna. •v-±ca.3Lre 

1 varandra, utan de ar fasta i forh&llande t±.Xl den 
ita. posit ionskoden, vilket gdr att deras p3La.cz^3rdLng ar 
il att bestarama s& snart den fdrsta positionsJcocieii har 
)dats . 

I detta exempel kodas, s&som naimts, kooardirxatema 
varje punkt i det forsta koordinatsystemet ttisci 6*6 

;kar, Vidare ar kodningen "flytande", villcet. rLrmebaiar 
varje uppeattning om 6*6 prickar kodar kooarcainatexr 
en unlk ptmkt i det f drsta koordlnatsystetnet • 

rdinaterna ar definierade for den dvre vanstara E>riolcen 

irje 6*6-uppsattning. Detta faktum kan utnytt j as fi>x 
bestamma placeringen av cellerna for den arxcira 

Ltionskoden. I detta exempel har naraligen vatDtr j & cells 

2 vanstra horn en jatnn x-koordinat och en jamnra 
rdinat . 

For att 5ka robustheten i kodningen innie]n&3.l€t3r varje 
L i detta exempel vidare enbart tva stora pari c^I^ar och 
sma prickar. Detta gdr det m&jligt att kodlst &&x olika 
ien for varje cell, men i detta exempel an-vaixcas ba.2ra 
a av de mojliga kombinationerna . De anvandla. 3c:o>m±)i~ 
ionerna och de varden som dessa kodar visas d. fig I 
omraden dar den andra posit ionskoden inte f ±xuns kommer 
lema att enbart Innehaila &mk prickar. FxrS.xx'vaxro av 
ka stora celler indlkerar alltsa i detta e3ceTn£>el 
nvaro av den andra posit ionskoden. 

Genom att cellerna i den andra positionslco<a.^rx kodar 
a olika varden kan koordinater for punkt ex- i ci^t azadra 
rdinatsystemet kodas pa samma satt som koox*<iiinatexr for 
kter i det forsta koordinatsystemet . Princ ±E>e3ma ± 
nnamnda WO 01/26032 ar alltsa tillampliga om man 
atter prickama i den fdrsta positlonskoden tried 
lema i den andra posit ionskoden. Dock lAter man i 
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detta exenipel koordinatema fdr varje punkt i det axidra. 
koordinatsystetnet kodas av 3 * 3 cellar, vilket motovarar 
6*6 prickar. Med dessa 3*3 celler blir det mojldgt 
att koda koordinater for 4®= 262144 unika punkter 1 det 
5 andra koordinatsystetnet. Dessa punkter i det andra 

koordinatsystemet kan sagas tillsairanans bilda en aix<ara 
imaginar yta. 

Den forsta och den andra positlonskoden kodas 1 
detta exernpel grafiskt med hjaip av prickama med olika. 

10 placering och ollka storlekar. Dessa prickar bildax* 
tillsammans ett positionskodningsmonster som kan 
anbringas p& en prodiikt, s&som pappret i fig 1. 

Nar posit ionskodningsmonstret akall anbringas jpk 
produkt kan det hamtas f &rdigt frSn n&gon dSrfSr avsedd 

15 lagringsplats . Altemativt kan kodningen av posit ions- 
kodningsmonstret ske i en kodningsanordning, exernpel vis 
hos en part som vill skapa en sida med speciell layout 
for inf ormationshantering . 

Ett exernpel p& en kodningsanordning visas sclieitia- 

20 tiskt i fig 10. Kodningsanordningen^ som exempelvi© karx 
realiseras med en vanlig persondator, innefattar exi 
processorenhet 70 som fdrutom sj&lva processom 71 
innefattar ett arbetsmlnne 72 och ett prograraminne 73 
vilket lagrar ett program for astadkoramande av positions- 

25 kodningsmdnstret . Kodningsanordningen innefattar vidare 
inmatningsorgan 74, som gor det mojligt for en anvandare 
att raata in information om en onskad layout till 
processom. Inmatningsorganet 74 kan exempelvis vaara eft 
tangentbord eller en mus eller n&gon motsvarande xnmat: — 

30 ningsenhet som normalt anvands tillsammans med en datosr. 
Till kodningsanordningen kan vidare f Innas kopplad en 
enhet 75 som p& basis av den digitala representationen av 
posit ionskodningsm6nstret cinbringar det grafiska 
posit ionskodningsmonstret p& en produkt, Enheten k:an 

3S exempelvis utgoras av en skrivare som skriver ut 

kodningsmdnstret p4 ett papper eller altemativt a-v n&sTon 
form av tryckanordning. 
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I det foljande skall beslcrivas hur kodningen gSr 
till under hanvisning till f Iddesschemat i fig li. 

I ett forsta steg 80 mottar processom 71 i 
kodningsanordningen en av anvSndaren inmatad indikation 
5 pk vilket koordinatomride aom den forsta positionskoden 
skall koda. Indikationen kan utgoras av ett val bland 
fordef inierade koordinatomr&den eller av en explicit 
indikation pi ett omrSde i form av exempelvis ett koordi-. 
natpar som def inierar det ovre vSnstra hdmet f6r 

10 onir&det, samt en bredd och en hojd pi sidan. I satnband 
med detta steg allokeras utrymme i arbetsminnet 72 for 
lagring av en digital representation av kodningsmonstret . 
For varje markering som ingSr i kodningsmonstret raknar 
processom d&refter i steg 81 ut ett virde for en forsta 

15 parameter, som i detta exempel ar placer ingen av 

markeringen, enligt en fdrutbestamd algoritm, Hur en 
sSdan algoritm kan vara uppbyggd framg&r i ovannamnda WO 
01/26032. Vardet f6r den forsta parametern for respektive 
markering lagras i en forsta matris i arbetsminnet 72 • 

20 Vardet kan exempelvis ges som ett tal mellan 0 och 3, dar 
0 betyder att marker ingen ar forskjuten &t hoger fr^n sin 
nominella position, 1 att den ar forskjuten upp&t, 2 att 
den ar forskjuten St vSnster och 3 att den ar fdrskjuten 
nedat . 

25 Harefter mottar processom 71 en indikation p& minst 

ett delomrSde som skall indikeras med hjalp av den andra 
positionskoden och detta delomrides placering inom det 
koordinatomr&de som kodas av den forsta positionskoden, 
steg 82. Indikation kan innefatta ett val av nSgot eller 

30 nAgra av koordinatdelomr&dena i det andra koordinat- 
syatemet i fig 4, dvs ett val bland fdrutbestamda 
koordinatdelomr&den. Om det valda koordinatdelomr&det ar 
associerat med en sandrutefxmktion sSl Slt dess placering i 
det av den forsta positionskoden kodade koordinatomr^det 

35 given av den tillhorande of f setinf ormationen. (I detta 
fall ar for dvrigt storleken p& det av den forsta 
positionskoden kodade koordinatomradet ocks& given av den 



21 

tlllhdrande sidstorleksinformatlonen. ) Om det valda 
koordlnatdelonir&det har en annan associerad funktlon kazi 
det i detta exempel placeras f ritt inom det av den forsta 
positionskoden kodade koordinatomr&det . Indikationen 
5 innef attar d& aven en placering som kan ges av ett 

koordinatpar inom det ay den forsta positionskoden kodade 
koordinatomr&det . P& basis av indilcationen i steg 82 
bestattimer processom en andra matris som definierar 
cellvardena fdr deh del av det av den fdrsta posit ions - 

10 koden kodade koordinatoraridet som motsvarar placer ingen 
av det valda koordinatdelomr&det • Altemativt kan den 
andra matrisen def iniera cellvardena for hela det av den 
forsta positionskoden kodade koordinatomr&det . Den andra 
matrisenutgfir insignal till nasta steg i kodningen^ I det 

15 f61jande steget bestSmmer processom 71 p& basis av den 
andra matrisen och i enlighet med en forutbestamd 
algoritm aven ett vSrde for en andra parameter for var 
och en av markeringarna, steg 83, och lagrar dessa 
utraknade vSrden i mixinet. Narmare bestamt bestammer 

20 processom en tredje matris som har samma storlek som den 
forsta matrisen, varvid den tillordnar varje markering 
vardet noil eller fyra, d&r noil indikerar liten prick 
och fyra stor prick. Algoritmen f6r att berakna vardet 
for den andra parametem kan bestammas av f ackmannen 

25 utifrSn beskrivningen ovan och fr&n ovannSmnda 

WO 01/26032. Slutligen laggs den forsta och den tredje 
matrisen ihop genom att vardena for mot varandra svarande 
marker ingar i den forsta och den tredje matrisen adderas 
&& att en f jSrde matris bildas dar varje element har ett 

30 varde mellan noli och sju- Varje element motsvarar en 

markering i position^kodningsraonstret och definierar dess 
placering och storlek enligt foljande: 

Oa liten prick, forskjuten &t hoger 
1« liten prick, f6rskjuten uppS.t 

35 2= liten prick, forskjuten &t vanster 

3= liten prick, forskjuten nedftt 
4= stor prick, forskjuten &t hoger 
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5= St or pricks fdrskjuten uppSt 

6= stor prick, forskjuten &t vanster 

7« stor prick, forskjuten nedat 
Nar kodningen ar klar kan positionskodningsmonstret om 
5 6nskas skrivas ut med skrivaren 75. Den fjarde raatrisen 
kan exeinpelvis skickas till ett program som genererar en 
PostScript -fil for direkt utskrift p& skrivaren. 

I fig 12 visas ett exenipel pk hur anvSndarenheten 2 
i fig 1, vilken kan anvSndas som en avkodnlngsanordning , 
10 kan vara realiserad. Den innef attar ett holje 91, som ar 
format iingefar som en penna. I hoi jets kortanda finns en 
oppniiig 92. Kortandan ar avsedd att ligga an mot eller 
h&llas pa litet avst&nd fran den yta fr&n vilken 
positionskodningsmdnstret skall registreras. 
15 H61jet inrymraer i huvudsak en optikdel, en elektro- 

nikdel och en str6mf6rs6rjnlng. 

Optikdelen innefattar minst en lysdiod 93 f6r be- 
lysning av ett delomr&de pk ytan med positionskodnings- 
monster och en ljuskanslig areasensor 94 (motsvarar 
20 sensom S i fig i) , exeropelvis en CCD- eller CMOS-sensor, 
f6r registrering av en tv&-dimensionell bild av 
positionskodningsmdnstret p& ytan. Bventuellt kan 
anordningen dessutom innehfilla ett optiskt system, s&sora 
ett spegel- och/eller linssystem. Lysdioden kan vara en 
25 infrarod lysdiod och sensom kan vara kanslig for infra- 
rott ljus* 

Stromfdrsorjningen till anvandarenheten erhtlls fr&n 
ett batteri 95 som ar monterat i ett separat fack i 
hoi jet. Det ar ocks& tankbart att astadkorama str6m- 
30 forsdrjningen via en kabel fran en extern str6mkalla 
(visas ej) . 

Elektronikdelen innehailer en processorenhet 96 med 
en processor som ar programmerad till att lasa in bilder 
fran sensorn och avkoda positionskodningsmonstret i dessa 
35 bilder, samt arbetsminne och programminne . Processorn kan 
vidare vara programmerad till att utfora vissa opera- 
tloner pa basis av den avkodade informationen. Processorn 
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kan exempelvis sanda infoinnation till en specif ik adress 
som ing&r i den avkodade informationen som ett resultat 
av att den tolkar och behandlar den avkodade informa- 
tionen. For detta andamAl finns en beskrivning av det 
5 andra koordinatsystemets indelning i koordinatdelomra.den 
9 och koordinatfaitens utstrackning i dessa koordinatdel- 
omr&den lagrad i ett lagringsminne 901 i anvandarenheten. 
I beskrivningen kan ocks&, s&som bar framg&tt ovan, ing& 
information som ar associerad till de olika koordinat- 

10 delomradena, sAsom information om koordinatdelomradenas 
olika funktioner, sidstorlekar och offseter. 

Anvandarenheten innef attar vidare i denna utforings- 
form en pennspets 97 (motsvarande pennspetsen T i fig 1) , 
med vars hjalp anvSndaren kan skriva vanlig fargamnes- 

15 baserad skrift p& ett umderlag fr&n vilket kodnings- 

monstret skall regietreras. Pexmspetsen 97 kan vara in- 
och utfallbar Bk att anvandaren kan styra om den skall 
anvandas eller ej . I vissa tillSmpningar behSver anvan- 
darenheten inte ha n&gon pennspets alls. 

2^ Lampligen ar den fargamnesbaserade skriften av s&dan 

typ att den ar transparent f6r infrarott ljus och ar mar- 
keringama absorberande f6r infrardtt ljus. Genom att an- 
vSnda en lysdiod som avger Infrarott ljus och en sensor 
som ar kanslig for infrarott ljus sker avkanningen av 

25 monstret utan att ovannaranda skrift interfererar med 
monstret * 

SAsom antyda i fig 12 ligger pennspetsen 97 utanfor 
sensoms synfalt. I positionskodningsmonstrets plan ar 
allts& pennspetsen forkjuten i planet fr4n projiceringen 

30 av sensorytan p& planet s^ att pennspetsen inte ligger 
inom den bild som registreras av sensom. 

I anvandarenheten 2 ar darfor vidare lagrad pro- 
gramvara som gor det mojligt for anvandarenheten att 
utfora korrigering for pennspetsf 6rskjutningen, dvs att 

35 pa basis av det positionskodningsmonster som avlases av 
sensorn berakna de mot pennspetsens placering svarande 
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koordinatema i det f6rsta och det andra koordinat- 
systemet . 

Anvandarenheten 2 kan vidare innefatta knappar 38 
meia vara hjalp anordningen aktiveras och styrs* Den Ixar 
5 ocks& en sandtagare 99 for tr&dlos overfSring, t ex med 
IR-ljus, radiov&gor eller ultraljudr av information till 
och fr&n anordningen. Anvandarenheten 2 kan vidare 
innefatta en display 900 for visning av registrerad 
och/ eller behandlad information. 

10 Anvandarenheten kan vara uppdelad i olika fysislca 

hoi j en, vaocvid ett forsta hdlje inneh&ller komponent^r 
som ar nodvandiga for att registrera bilder av kodnxngs- 
monstret och for att overfora dessa till koiT5>onenter' som 
finns i ett andra holje och som avkodar kodningsmonstret 

15 i den eller de registrerade bildema. 

I det fdljande skall nu beskrlvas ett exempel pSi h\ir 
avkodningen av kodningsradnstret kan ske med hSnvisnirxg 
till fig 13. 

I ett forsta steg 100 mottar processorenheten 36 i 
20 anvandarenheten 2 en digital representation av 

positionskodningsmonstret som sensorn 94 registrerat 
lokalt vid anvandarenhetens ande, Processorenheten 
avkodar d^refter den forsta positionskoden genota att^ 
identifiera markeringama i den digitala representat ±o- 
25 nen, bestamma det virtuella rastret och markeringamas 
placering i forhSllande till detta samt berSkna koorrdi- 
nater for en punkt i det fdrsta koordinatsystemet , steg 
101, p& basis av placeringen av ett forutbestamt antail av 
de identif ierade markeringama. En narmare beskrivning av 
30 hur positionsinformationen kan avkodas finns i 
WO 01/26032. 

NSr den f6rsta positionskoden har avkodats kan pro- 
cessorenheten i steg 102 bestSirana hur cellema som 
anvands for avkodningen av den andra positionskoden ar 
35 placerade- Nar cellernas placering ar bestamda vet 

processorenheten vilka markeringar som tillhor reapektive 
cell i den digitala representationen av posit ionskod- 
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ningsmSnstret . Den kan dk bestarama storleken p& marker- 
ingarna i cellerna i den digitala representationen. 
Eftersom det ar givet att varje cell skall inneh^lla tv& 
smS och tvS stora markeringar eller enbart fyra smS. 
5 markeringar kan processorenheten 96 relativt enkelt 
bestamma vilka markeringar som ar sm& och vilka som ar 
stora genom att jamfdra markeringamas storlekar med 
varandra. En noggrannare beskrivning av hur detta g&r 
till foljer dock nedan, NSr storlekama pS markeringama 

10 i cellerna i den digitala representationen har fast- 
stallts, bestaramer processorenheten 96 om posit ions- 
kodningsmonstret i den digitala representationen inne- 
hailer den andra positionekoden, steg 103. For att s& 
skall vara fallet mSste det finnas minst ett bestamt 

15 antal celler i vilka markeringama har olika storlekar e& 
att ett cellvarde kan beatammas- N^r den aoidra positions- 
koden inte kan detekteras behandlas koordinaterna for 
punkten i det forsta koordinatsystemetsora koordinater 
tillhorande ett vanligt penndrag pa ytan, steg 104. 

20 Om daremot den andra positionskoden kan detekteras 

avkodar processorenheten, steg 105, den andra positions- 
koden* Narmare bestSmt bestammer processorenheten cell- 
vardet f6r var och en av ett fdrutbestamt antal celler, 
exempelvis med utnyttjande av en tabell som finns lagrad 

25 i anvandarenhetens minne. Med hjalp av de sAlunda bes tarn- 
da cellvardena kan processorenheten sen bestamma koor- 
dinaterna for en punkt i det andra koordinatsystemet 
enligt saroma principer som anvtnds vid bestamningeh av 
koordinaterna f6r en pnnkt i det f6rsta koordinat- 

30 systemet. 

Nar den andra positionskoden har avkodats kan 
processorenheten bestamma om anvandarenhetens pennspets 
ar placerad i ett fait pA ytan, steg 106. Om sa inte ar 
fallet behandlas de fran den forsta positionskoden 

35 avkodade koordinaterna i minnet som koordinater till- 
horande ett vanligt penndrag pa ytan, steg 107. Om 
processorenheten daremot bestammer att anvandarenhetens 
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peiinspets kr placerad i ett fait, s& Identif ierar- den 
vllken fiinktlon som Soc assoclerad med fSltet, steof 108 
och utf6r denna funktion, steg 109. Fxinktionerx ka.n, men 
behover inte involvera de fr&n den fdrsta pos±t:loxaskoden 
5 avkodade koordinaterna . 

Koordinatema som avkodas med hjalp av cL^n f orsta 
och den andra posit ionskoden kodas av det delotnrctcie av 
posit ionskodnlngsmonstiret som ligger inom sensorrxs 
synf&lt.Om sensom kx forskjuten fr&n pennspet^sen har 

10 pennspetsen en annan position an sensozn och c3.e srv 

anvSndarenheten avkodade koordinatema avspegXar <3iarf6r 
inte helt pennspetsens position. Av detta skaX ka,n 
avkodningen av posit ionskodningsmSns tret innef atfca en 
korrigering for pennspetsf drskjutningen. Korr±ge3riingen 

15 kan ske p& det satt som beskrivs i WO 01/71654, Den kan 
ocksS ske enligt fdljande. 

Nar posit ionskodningsm6nstret p& ytan avbildas av 
sensom i anvandarenheten 2 kan bilden bli deformerad 
till foljd av ofullkottaigheter i avbildningssystfernet • 

20 Vidare kommer ofta positionskodningsmonstret att avbildas 
med perspektivforskjutningar pga att anvandarenheten 
lutas nar den anvands och sensorytan hos sensorn darfor 
lutar i forhailande till positionskodningsm6nstret: . F6r 
att marker ingamas placer ingar ekall kunna be3t&nnmas 

25 m&ste perspektivet darfor f6rst rStas ut i bxlderx^ Detta 
g6rs genom att man f 5rst bestammer koordinatesrna ± 
sensorns koordinat system for varje i bilden Ident: ±f ierad 
marker ing. Darefter gors en transformation tiXl et:t 
uppratat koordinat system, ett sk rasterkoordinat system. 

3 0 F6r detta andam&l utnyttjar man en homogen trainsf orm, 
NSrcnare bestamt bestammer man fdrst en tvadimensionell. 
*: kolumnvektor, dSr varje element inneh&ller x- octx y- 

koordinatema (i sensoms koordinat system) f6ar aXXa i 
bilden identif ierade markeringar. Varje element tit okas 

35 darefter med vardet 1 och inneh&ller sSledes trip let ten 
' x,y,l* Man multiplicerar darefter kolumnvektojm e^r&n 

vanster med en transformationsmatris med stor^Xeken 3x3. 
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Matriselementet langst ner till hdger i transformations- 
matrisen Sr ett- dvxlga element raknas ut s& att trans- 
format ionsmat risen transformerar de i sensorbilden i 
perspektiv avbildade rasterlinjerua sk att de blir 
5 ortogonala och har heltalsavst&nd (se aven Digital Image 
Processing, Rafael C. Gonzalez och Richard E. Woods, 
Addison- Wesley Piiblishing Company, Inc., 1993, ISBN 0- 
201-60078-1, speciellt sld 61-68) . NSr kolumnvektom 
multipliceras raed transformationsraatrisen erh&lles en ny 

10 kolumnvektor som i varje element har tripletten x, y, z. 
Om man dividerar x och y med z erh&lles x- och y-koor- 
dinatema for markeringarna i rasterkoordinatsystemet 
Aven om pennspetsen (T i fig 1, 97 i fig 12) inte 
avbildas i sensorbilden kan man bestamma dess position i 

15 sensorkoordinatsystemet utifr&n kSnnedom om pennspetsens 
placering i forh&llande till sensom och anvSndarenhetens 
vridning i forhillande till det avbildade positions- 
kodningsmonstret . Ovannamnda transformation kan dk aven 
anvandas for att transformera pennspetsens position fran 

20 sensorns koordinatsystem till rasterkoordinatsystemet. 

I det foljande skall avkodningen av cellernas vSrden 
beskrivas mera i detalj under hSnvisning till fig 14 och 
15. I fig 14 visas en cell med fyra prickar, dar de tv& 
oversta prickarna ar sm& och de tv& understa stora. 

25 Prickarna betecknas med hanvisningsbeteckningama A-D i 
ordning uppe till vanster, uppe till hoger, nere till 
vanster och nere till hoger. Vid avkodningen av cellens 
vtrde jamfSrs prickamas storlekar parvis. Harvid 
definieras foljande dif ferensgrupper som ocks& ar 

30 indikerade i figuren: 

dl « sA-sD 
d2 = sB-sC 
xl « sA-sB 
35 x2 = sC-sD 
yl = sA-sC 
y2 = sB-sD 
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dar sA st&r for storleken av pricken A, sB f6r storleken 
av pricken B, sC for storleken av pricken C och sD for 
storleken av pricken D. 
5 Vidare definieras foljande sannolikheter : 

Pl« sannolikheten att prickama i gruppen har samma 
storlek 

P2 = sannolikheten att den fdrsta pricken i gruppen Slxt 
storre Sn den andra pricken 
10 P3 = sannolikheten att den andra pricken i gruppen Slt 
storre an den forsta pricken. 

Sannolikhetema PI, P2, P3 kan definieras enligt 
f&ljande: 
PI = exp(-{dVv)) 
15 If d<0 

P2 = 0 

P3«1-P1 

Else 

P2=1-P1 
20 P3=0 

dar d « skillnaden i storlek tnellan den forsta och den. 
andra pricken i gruppen, varvid storleken mats i antal 
pixlar i bilden av pricken, och PI + P2 + P3 = 1 
Vidare ar v variansen fdr prickstorlekarna. Denna variauns 

25 V kan stallas in si att onskad prestanda erhailes vid 
avkodningen. Med ett stort varde p& v ar det troligare 
att tvi prickar i en grupp bedSms ha samma storlek. Det 
ideala vtrdet for v beror p& kvaliteten i bildbehand- 
lingen som bestaramer storleken fflr prickama. 

30 I fig 15 visas en plott av PI, P2 och P3, d&r 

. variansen ar satt till 2, 

Cellerna kan ha cellvardena 0-4, dar 0 innebar attz 
alia prickar ar sm^, dvs att den andra posit ionskoden 
inte kan detekteras, och cellvardena 1-4 motsvarar 

35 bitparen 0,0; 0,1; 1,0; och 1,1; i enlighet med fig 9. 
Sannolikheten for de olika cellvardena 0-4 ges av 
f&ljande: 
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Pldl 
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Pld2 




Plxl 




P1X2 
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Plyl 
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Ply2 
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P2xl 
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P3x2 


* 


P2yl 


ic 


P3y2 
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Pldl 
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Pld2 
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P3xl 
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P2x2 
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P3yl 
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P2y2 
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P2dl 




P2d2 
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Plxl 




Plx2 




P2yl 


it 


P2y2 


4: 


P3dl 
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P3d2 


* 


Plxl 


* 


Plx2 


* 


P3yl 


* 


P3y2 



eller 

10 0: min( Pldl, Pld2, Plxl^ Plx2, Plyl, Ply2 ) 
1: min( Pldl, Pld2, P2xl, P3x2, P2yl, P3y2 ) 
2*: min( Pldl, Pld2, P3xl, P2x2, P3yl, P2y2 ) 
3: tnin{ P2dl, P2d2, Plxl, Plx2, P2yl, P2y2 ) 
4: min{ P3dl, P3d2, Plxl, Plx2, P3yl, P3y2 ) 

15 

Varje cell tillordiias det cellvarde sotn har stdrst 
sannolikhet* Mera avcUicerade procedurer fdr val av 
cellvarde p& basis av saiinolikhetsberakningar kan ocksS. 
anvandas • 

20 I det foljande ges ett specif ikt exempel p^ 

bestamning av cellvarden enligt ovan: Antag att 
processorenheten i en cell har identif ierat fyra 
markeringar med storlekama: sA»6, sB»7, sC=4 och sD=5 
pixels. Med anvandning av variansen v= 2 och min(...) 

25 definition fdr cellvSrdena erhSlles dif f erensgruppema. = 

dl = 1 
d2 « 3 
xl = -1 
30 x2 « -1 
yl = 2 
y2 = 2 

sannolikhetema ; 
35 Pldl « 0,6065 
P2dl = 0,3935 
P3dl = 0 
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Pld2 
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0,0111 




P2d2 


sr 


0,9889 




P3d2 
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Plxl 


=3 


0,6065 
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P2xl 




0 




P3xl 
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0,3935 




Plx2 




0,6065 




.P2x2 




0 




P3x2 




0,3935 


10 


Plyl 


es 


0,1353 




P2yl 




0,8647 




P3yl 




0 




Ply2 




0,1353 




P2y2 


s 


0,8647 


15 


P3y2 




0 



Och cellvardessannolikhetema: 

0 « 0,0111 

1 = 0 
20 2 = 0 

3 « 0,3935 
4=0 

som ger att cellvardet ar 3. 

25 Alternativa utforingsformer 

I exemplen ovan anvands ett positionskodningsmonster 
i vilket den forsta positionskoden kodas med hjalp av 
marker ingarnas placering och den andra positionskoden 
kodas med hjalp av storleken hos marker irtgarna • Natur- 

30 ligtvis kan b&de den fdrsta och den andra positonskoden 
kodas med hjaip av andra parametrar an de har exeTt5>li- 
fierade. Som ett altemativ kan formen hos en itiarkering 
anvandas som en parameter. Markeringarna lean exempelvis 
ha olika varden baserat pk om de ar cirkvilara, triangu- 

35 lara, rektangulara, st jarnformade, elliptxska, hexagonala 
eller formade i nSgon annan detekterbar form. Pdr att 
kunna detektera olika former i olika perspektiv och olika 
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belysning kan det dock kravas en sensor med relativt h6g 
uppl6sning. Som ett ytterligare alternativ kan fargen hos 
raarkeringen anvandas s& att markeringens vSrde beror 
fargen. For detta andam&l kravs dock en fargsensor ellear 
5 belysning med ljus av olika vSglangd. 

I ovan beskrivna exenqpel bar vidare markeringama 
formen av cirkulara prickar. Naturligtvis kan inarkeringa.ir 
av smnan form anvandasi s&som triangulara^ kvadratiska/ 
elliptiska, rektanguiara, eller hexagonala prickar. 
10 I ovan beskrivna exempel har alia celler tvA stora 

och tv& sma prickar eller fyra smk prickar for kodning a.v 
fern olika cellv^rden. Naturligtvis kan man ha mindre 
eller storre celler med farre eller fler cellvarden som 
kodas med andra kombinationer av varden hos den euidra 
15 parametem . 

Principen att anv&nda en andra positionskod f 6r att: 
marka ut fait med speciella funktioner kan ocks& anvandas 
for posit ionskodningsm6nster med principiellt annorlunda. 
uppbyggnad. Positionskodningsmonstret beh6ver exempelvis 
20 inte vara flytande. 

I ovan beskrivna exempel kodas den f drsta ocb den 
andra positionskoden med gemensamma marker ingar som har* 
en fdrsta parameter som kodar den f&rsta positionskoden 
och en andra parameter som kodar den ctndra 
25 positionskoden - 

Det ar ocks& tankbart att anvanda gemensamma 
marker ingar som bara varierar i en parameter, I detta 
fall kodar ett forutbestarat antal marker ingar ett tal, 
som kan uttryckas med ett fdanxtbestSmt antal bitar ellear 
\ 30 siffror. Av dessa bitar eller siffror anvands d& ett 

fdrsta fdrutbestamt antal for att koda den forsta 
'A' positionskoden och ett andra forutbestamt antal £5r atti 

koda den andra positionskoden. 

Ovan har beskrivits exempel pi forfaranden for 
35 kodning och avkodning. Stegen i dessa fSrfaranden kan 
atminstone delvis utforas i annan ordning. 
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Forf arandena kan, s&som har fratng&tt realiseras i en 
kodningsanordning respektlve en anordning for 
regis trering av information fr&n en yta, sora var och en 
har en processorenhet och tillhorande datorprogram . 
5 Forfarandena "kan Sven realiseras med n&gon annan typ av 
signalbehandlare, exempelvis en specialanpassad hArdvara, 
s&som en ASIC eller FPGA eller liknande enhet aom kan 
anpassas aSi att den blir l&npad for denna specif ika 
uppgift eller med analoga och/eller digitala kretsar 
10 eller n&gon l&nplig kombination d&rav. 



# PhVO2C51;(0 

33 

PATENTKRAV 

1. Produkt, vilken p& eh yta ar fdrsedd med en 
forsta positionskod som kodar koordinater f6r ett f lertal 

5 forsta punkter, k&nnetecknad av att minst ett 
delomr&de pa ytan dessutotn &r fdrsett med en andra 
positionskod som kodar koordinater f6r ett flertal andra 
. punkter och att nAmnda delomrade innef attar ett fait, som 
ar associerat med en forutbestamd fimktion som skall 
10 utforas som en foljd av att en anvSndarenhet placeras i 
f aitet . 

2. Produkt enligt Icrav 1, varvid nSmnda flertal 
fdrsta punkter Sr punkter i ett fdrsta koordinat system 
och namnda andra punkter Sr punkter i ett andra 

1 5 koordinat system - 

3. Produkt enligt krav 1 eller 2, varvid namnda 
delomrade ar storre an faltet. 

4. Produkt enligt krav 1, 2 eller 3, varvid den 
andra positionskoden ar spatialt separerad fran den 

20 forsta positionskoden. 

5. Produkt enligt nagot av fdregaende krav, varvid 
yar och en av den f6rsta och den andra positionskoden 
kodas med markeringar och varvid atminstone vissa 
markeringar i delomradet ar geraensanana f 6r den forsta och 

25 den andra positionskoden. 

6. Produkt enligt krav 5, varvid den forsta 
positionskoden ar kodad genom variation av en forsta 
parameter hos de gemensamma markeringarna och den andra 
positionskoden ar kodad genom variation av en andra 

30 parameter hos de gemensarama markeringarna • 

7. Produkt enligt krav S, varvid den forsta och den 
andra parametern ar nagot av foljande par: placering och 
storlek; placering och farg; placering och form; storlek 
och placering; storlek och form; storlek och farg; form 

35 och placering; form och farg; form och storlek; farg och 
placering; farg och storlek; och farg och form. 
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8. Prodiikt enlxgt n&got av foreg&ende krav, varvid 
koordinaterna f6r var och en av namnda flertal f6rsta 
punkter Slt kodade tned hjalp av ett f6rsta flertal 
markeringar och koordinaterna for var och en av naninda 
5 flertal andra punkter ar kodade raed hjalp av ett andra 
flertal markeringar. 

9* Produkt enligt krav 8, varvid namnda ett andra 
flertal markeringar &r indelningsbara i celler med minst 
tv& markeringar, vaar^rid varje cell definierar ett 
10 cellvarde och de mot n&mnda ett flertal andra markeringar 
svarande cellernas cellvarden tillsammans kodar 
koordinaterna for en av namnda andra pvinkter. 

10. Prodxikt enligt n&got av foreg&ende krav, varvid 
den fdrsta och den andra positionskoden har olika 

15 positionsuppldsning . 

11. Produfct enligt n&got av foreg&ende krav, varvid 
faltet har en fxinktion ur fdljande grupp av funktioner: 
att ge en forutbest&md &terkoppling till en anvandare nSr 
faltet detekteras, att ICR-tolka inf ormationen som 

20 registreras fr&n faltet med hjalp av den forsta 

positionskoden i detta eller att skicka ivag infoarmation 
som har registrerats med hjSlp av en fdrutbest&md del av 
den fdrsta positionskoden till en adress« 

12 « Forfaraoide for kodning, vilket forfarande utfdrs 

25 i en kodningsanordning och vilket innefattar att 

astadkomma en forsta positionskod, som Slt avsedd att 
arrangeras over en yta och som kodar koordinater for ett 
flertal forsta punkter, och att Astadkomma en andra 
positionskod som kodar koordinater for ett flertal andra 

30 punkter och som ar avsedd att arrangeras over minst ett 

delomr&de p& ytan f6r m6jliggorande av detektering av ett 
fait, som ar associerat med en fdrutbest&nd funktion som 
skall utforas nar en anvSndarenhet placeras i faltet. 

13, P6rfarande enligt krav 12, vidare innefattande 

35 att skriva ut den forsta positionskoden over en yta p& en 
produkt och att skriva ut den andra positionskoden 6ver 
minst ett delomr&de p& ytan p& produkt en. 
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14. F6rfarande enligt krav 12 eller 13, varvid 
namnda delotnr&de ar stdrre fin faitet. 

15. Forfarande enligt nAgot av krav 12-14, vidare 
innefattande att associera en storlek av ett 

5 koordinat.otnr&de som kodas av den forsta positionkoden med 
den andra positionskoden som ar avsedd att arrangeras 
6ver ndmnda mlnst ett delotnr&de. 

16. Datorprogram som innef attar ins trxikt loner for 
att bringa en dator att genomfora ett forfarande enligt 

10 n&got av krav 12-15. 

17. Kodningsanordning innefattande en signal - 
behandlare som ar anordnad att astadkomma en forsta 
positionskod, som ar avsedd att arrangeras over en yta 
ocli som kodar koordinater f6r ett flertal f5rsta punkter, 

15 och att Sistadkottttna en andra positionskod som kodar 
koordinater f 6r ett flertal andra punkter och som ar 
avsedd att arrangeras over rainst ett delomrade p& ytan 
for mojliggfirande av detektering av ett fait, som ar 
associerat med en forutbestamd funktion som skall utforas 

20 nar en anvandarenhet placeras i faltet. 

18. Forfarande vid registrering av information fran 
en yta som ar forsedd med en forsta positionskod, som 
kodar koordinater for ett flertal f first a punkter, och som 
i minst ett delomrade dessutom ar forsedd med en andra 

25 positionskod som kodar koordinater for ett flertal andra 
punkter, vilket forfarande innef at tar stegen att 
kontrollera om den andra positionskoden finns i en med 
hjalp av en anvandarenhet registrerad bild av ytan, att 
om sa ar fallet bestamma koordinatema for minst en av 

30 namnda flertal andra punkter med hjaip av den andra 

positionskoden i bilden och att pa basis av de bestamda 
koordinatema bestamma om anvandarenheten ar placerad i 
ett fait pa ytan, vilket fait ar associerat med en 
funktion som skall utfdras av anvandarenheten. 

35 19. Forfarande enligt krav 18, varvid steget att 

bestamma om anvandarenheten ar placerad i ett fait pa 
ytan innef attar att jamfdra de bestamda koordinatema med 
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en i f5rv&g i anvSndarenheten lagrad beskrivnlng av ett 
flertal koordinatdelomr&den, vilka kodas av den andra 
positionskoden och i vart och ett av vilka ar . def inierat 
ett koordinatfait som Blx associerat med en fxmktion. 
5 20. Porfarande enligt krav 18 eller 19, varvid 

anvandarenheten innefattar en sensor och en pit ett 
avst&nd f r&n sensom placerad pennspets som definierar 
anv&ndarenhetens placerlng och varvid steget att best^mma 
om anvandarenheten ar placerad i ett fait pk ytan utf6rs 
10 med hansyn tagen till avst^det tnellam sensorn och 
pennspets en . 

21. Porfarande enligt n&got av krav 18- 20, vidare 
innefattande steget att, om anv&idarenheten ar placerad i 
ett fklt p& ytan, best^mma en storlek av ett 
15 koordinatomr&de som kodas av den f 5rsta positionkoden p& 
ytan med hjalp av xi&mnda beskrivnlng. 

22 • Porfarande enligt n&got av krav 18-21, vidare 
innefattande att, om anvandarenheten ar placerad i ett 
fait p& ytcoi, bestamma namnda delomrades placering pk 
20 ytan med hjalp av nSmnda beskrivnlng. 

23. Datorprogram som innefattar instruktioner f5r 
att bringa en dator att genomfSra ett fdrfarande enligt 
n&got av krav 18-22. 

24. Anordning *f6r registrering av information fr&n 
25 en yta som ar forsedd med en fdrsta posit ionskod som 

kodar koordinater for ett flertal forsta pxinkter och som 
i minst ett delomr&de dessutom kr forsedd med en andra 
positlonskod som kodar koordinater fdr ett flertal andra 
punkter, iimef attande en signalbehandlare som ^r anordnad 

30 att kontrollera om den andra positionskoden fizms i en 
med hjalp av en anvandarenhet registrerad bild av ytan, 
att om s^ ar fallet bestamma koordinaterna for minst en 
av namnda flertal andra punkter med hjalp av den andra 
positionskoden i bilden och att pa basis av de bestamda 

35 koordinaterna best&mma om anv&ndarenheten ar placerad i 
ett f&lt pk ytan, vilket fait ar associerat med en 
fimktion som skall utforas av anvandarenheten 
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25. Anordning enligt krav 24, vidare Izinefattande 
ett minne i vilket kr lagrat en beskrivning av ett 
flertal koordinatdeloniraden, vilka kodas av den andra 
positionskoden och i vart och ett av vilka kr definierat 

5 ett koordinatf alt som ar associerat mod en funktion. 

26. Anordning enligt krav 24 eller 25, vilken vidare 
innefattar en sensor och en p2i ett avst&nd fran sensom 
placerad pennspets som definierar anordningens placering 
och i vilken signalbehandlaren vidare ar anordnad att 

10 bestainma ora anvandarenheten ar placerad i ett fSilt pS 
ytan med hansyn tagen till avst&ndet mellan sensom och 
pennspetsen. 

27. Anordning enligt krav 25 eller 26, i vilken 
signalbehandlaren vidare ar anordnad att bestamma en 

15 storlek av ett koordinatomrade som kodas av den forsta 
positionkoden p& ytan med hjalp av den i mirmet lagrade 
beskrivningen . 



20 
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SMmMSSDRAG 

En produkt ar p& en yta forsedd raed en f orsta 
5 positionskod som kodar koordinater for ett flertal forsta 
punkter. I minst ett delotnr&de p& ytan ar prodizkten 
dessutom £6rsedd med en andra positionskod. som kodar 
koordinater f6r ett flertal andra p\inkter. Delonur&det 
innef attar vidare ett f&lt, som ar associerat med en 
10 fdrutbestamd funktion som skall utforas som en foljd av 
att en anvandarenhet placeras i faltet. Forfaranden och 
anordningar for kodning och for regis trering av 
information frSn en yta beskrivs ocksi- 
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30 Pxibliceringebild « Fig 2 
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